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図１ 複数 UAVを用いた観測ミッション 
 
表１ 指向方向誤差要因 
制御誤差 deg 0.01 
アライメント誤差 deg 1 
主ビーム方向誤差 deg 0.01 





GPS不確定性 deg 0.3 
アンテナ追尾制御 deg 0.4 

























[3] 安部正人，「自動車の運動と制御 車両運動力学の理論形成と応用 第 2 版」，東京電機大学
出版局，2012． 























 高応答追尾アンテナ制御系では図４に示す 2 自由度制御系を使用する．制御要素としてフィー
ドバック制御部である𝐾𝐾(𝑠𝑠)は PID制御，フィードフォーワード制御部である𝐹𝐹(𝑠𝑠)は 2次遅れ系を採
用した．これらは 2自由度制御系を構築するための安定条件[4]を満たす． 
 追尾対象の切り替え時による目標整定時間は，高精度制御系での整定時間 0.311 secに対してそ





アンテナ径 m 0.75 
慣性能率 kg𝑚𝑚2 0.56 
周波数 GHz 2.442 
アンテナ効率  0.65 
 
表４  センサノイズ特性 
角度 deg 1.21 











































短距離 200 mで飛行速度 20~80 m/sの範囲で飛行するケースを想定した．また，シミュレーショ
ン開始時には追尾アンテナは航空機の方向を向いて静止しているとし，開始直後から，テレメト
リ回線を通して制御系には角度，角速度がコマンド入力される． 1機の無人航空機と 1基の地上
局アンテナをそれぞれ P1，原点に配置し，無人航空機を高度 5 mで水平定常飛行させる．飛行速








図６ 追従制御シミュレーション（20 m/s） 
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因すると考えられ，0.2 sec程度で定常追尾制御誤差 0.4°以内に達している． 
 
３－３．高応答追尾アンテナ制御系シミュレーション 
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